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Zásady pro vypracování:
1. Analýza možností využití šestiosých robotů a jejich typických aplikačních oblastí.
2. Rozbor konstrukce a vlastností vybrané laboratorní instalace.
3. Návrh vhodné úlohy demonstrující vlastnosti robotu.
4. Návrh a realizace řídicí aplikace.
5. Návrh a realizace HMI aplikace.
6. Ověření funkčnosti aplikace.
7. Zhodnocení výsledků.
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